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@ Zielerkennung 

Eine Vorrichtung zur Erkennung eines Ziels. wie bei- 
spielsweise eines Schiff s, umfaftt einen Radar (2) zur aufein- 
anderfolgenden Abtastung des Ziels, urn Eingangsdaten zu 
erhalten, welche die Rucksignalamplitude von verschiede- 
nen Zietwinkeln reprasentieren, Einrichtungen (5) zur Aus- 
wahl jener signifikanten Bereiche bzw. Entfernungen von 
den Eingangsdaten, bei denen eine signifikant hone Ampli- 
tude vorliegt, und einen Bereichsdifferenzcompiler (6) zur 
Identif izierung der Frequenz des Auftretens einer jeden von 
verschiedenen Bereichs- bzw. Entfernungsdifferenzen zwi- 
schen Paaren der signifikanten Entfernungen, wobei die 
meisten ublichen Bereichsdifferenzen (ausgedruckt als Hi- 
stogramm 7) fur die Abstande zwischen Hauptreflektoren 
auf dem Ziel reprasentativ und damit charakteristisch fur das 
■ Ziel sind. 
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Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren und 
eine Vorrichtung zur Abtastung eines Zieles mit einem 
Empfangssteller, wie einem Radar, und zur Verwendung 
der Rucksignale zur Identifizierung charakteristischer 
Merkmale des Ziels. Die Erfindung kann beim Zusam- 
menstellen von Zielerkennungsdaten fur bekannte Ziele 
verwendet werden, bei der Identifizierung eines beson- 
deren bzw. einzelnen Zieles in Echtzeit, oder bei der 
Unterscheidung zwischen einer Zahl moglicher Ziele in 
Echtzeit. Die Erfindung ist insbesondere bei einem Ent- 
fernungsradar hoher Auflosung anwendbar. 

Wie aus der UK-Patcntanmeldung Nr. 86 15 683 der 
Anmelderin hervorgeht, konnen Rucksignale von einem 
Radar hoher Auflosung als Punkte, deren GroBe pro- 
portional zur Ruckkehrsignalamplitude ist, auf einem 
Entfernungsschaubild gegenuber dem Winkel zwischen 
dem Ziel und der Linie zwischen dem Ziel und dem 
Radar aufgetragen werden. Ausgehend von einem sol- 
chen Schaubild ist es moglich, die signifikanteren Punk- 
te zur Bildung von tCurven miteinander zu verbinden, 
welche charakteristisch fur das Ziel sind. Bei einem der- 
artigen Verfahren entstehen Fehler durch die Bewe- 
gung des Ziels wahrend der Ansammlung der Bereichs- 
bzw. Entfernungsdaten. Ein Zielpunkt, z.B. der Schorn- 
stein eines Schiffs, kann zu einer irregularen Kurve an- 
stelle eines Abschnitts einer Sinuswelle fiihren, was den 
ErkennungsprozeB erschwert. 

Die Erfindung schafft demnach gemaB einer ersten 
Variante ein Verfahren zur Erkennung eines Ziels mit 
folgenden Schritten: aufeinanderfolgendes Absuchen 
bzw. Abtasten des Ziels mit einem Empfangssteller, um 
Eingangsdaten zu erhalten, welche die Rucksignalampli- 
tude bei verschiedenen Entfernungen bzw. Bereichen 
innerhalb des Ziels und von verschiedenen Zielwinkeln 
innerhalb eines Rahmens von Winkeln reprasentieren; 
Anpassen der Eingangsdaten zur Korrektur der Zielbe- 
wegung derart, daB die Bereiche bzw. Entfernungen re- 
lativ zu einem ausgewahlten Teil des Ziels definiert sind; 
Auswahlen jener signifikanten Bereiche bzw. Entfer- 
nungen von den angepaBten Eingangsdaten, bei wel- 
chen eine signifikant hohe Amplitude vorliegt und Iden- 
tifizierung von Mustern in den ausgewahlten Daten, 
welche charakteristisch fur das Ziel sind. 

Ein derartiges Verfahren zieht jedoch eine schnelle 
Zielerfassung in Echtzeit nicht in Betracht. 

GemaB einer zweiten Variante schafft die Erfindung 
ein Verfahren zur Erkennung eines Ziels mit den folgen- 
den Schritten: aufeinanderfolgendes Absuchen bzw. 
Abtasten des Ziels mit einem Empfangssteller, um Ein- 
gangsdaten zu erhalten, welche die Rucksignalamplitu- 
de bei verschiedenen Bereichen bzw. Entfernungen in- 
nerhalb des Ziels und von verschiedenen Zielwinkeln 
innerhalb eines Rahmens von Winkeln reprasentieren; 
Auswahlen jener signifikanten Entfernungen bzw. Be- 
reiche von den Eingangsdaten, bei welchen eine signifi- 
kant hohe Amplitude vorliegt; und Identifizierung der 
Frequenzdes Auftretens einer jeden von verschiedenen 
Bereichsdifferenzen zwischen Paaren der signifikanten 
Bereiche uber den Rahmen von Winkeln, wobei die mei- 
sten ublichen Bereichsdifferenzen reprasentativ fur die 
Abstande zwischen Hauptreflektoren auf dem Ziel und 
damit charakteristisch fur das Ziel sind. 

Dieses Verfahren macht sich die Tatsache zunutze, 
daB Ziele, z.B. Schiffe. gut definierte Regionen aufwei- 
sen, welche in starkem MaBe Radarsendungen reflektie- 
ren und welche in Abstanden langs der Lange des Ziels 



angeordnet sind. welche charakteristisch fur das Ziel 
sind. Das Verfahren ist seiner Art nach statistisch^und 
wird auf einfache Weise durch einen Digitalrechner mit 
hoher Geschwindigkeit ausgefuhrt. 
5 Das Verfahren umfaBt vorzugsweise, unmittelbar vor 
dem Auswahlschritt, den Schritt der Anpassung der Ein- 
gangsdaten zur Korrektur der Zielbewegung derart, 
daB die Entfernungen bzw. Bereiche relativ zu einem 
ausgewahlten festen Teil des Ziels bestimmt sind. 

io Das Verfahren umfaBt vorzugsweise eine Verfolgung 
des Ziels, um unverarbeitete Entfernungsdaten fur den 
Anpassungsschritt zu erhalten. 

Beim Anpassungsschritt wird vorzugsweise ein Kbr- 
relationsprozeB verwendet, um eine Teilmenge der Ein- 

15 gangsdaten zu identifizieren, welche fur einen Hauptre- 
flektor auf dem Ziel reprasentativ sind, der den festen 
Teil davon bilden soil, und wobei fur jede gegebene 
GroBe der Eingangsdaten die Entfernung korrigiert 
wird, indem von ihr die Entfernung des festen Teils beim 

20 relevanten Zielwinkel subtrahiert wird. 

Um zwischen verschiedenen moglichen Zielen zu un- 
terscheiden. z.B. bei einem Flugkorper-Fernlenksystem, 
kann das Verfahren ferner den Schritt vorsehen, die 
Entfernungsdifferenzen mit zuvor gespeicherten Be- 

25 zugsdaten zu vergleichen, welche Entfernungsdifferenz- 
informationen enthalten, die reprasentativ fur mogliche 
Ziele sind, um die wahrscheinlichsten Ziele zu identifi- 
zieren. 

Ist das Ziel bekannt, so kann dasselbe Verfahren ver- 
30 wendet werden, anstelle der Identifizierung des wahr- 
scheinlichsten Ziels wurde das Verfahren jedoch den 
Schritt einer Speicherung der Entfernungsdifferenzen 
umfassen, um einen Zielidentifizierungsbezug zu schaf- 
fen. 

35 GemaB einer weiteren Variante schafft die Erfindung 
eine Zielerkennungsvorrichtung mit einem Empfangs- 
steller bzw. -sucher fur ein aufeinanderfolgendes Abta- 
sten des Ziels, um Eingangsdaten zu erhalten, welche 
reprasentativ fur die Rucksignalamplitude bei verschie- 

40 denen Entfernungen bzw. Bereichen und von verschie- 
denen Zielwinkeln sind, Einrichtungen zur Auswahl je- 
ner signifikanten Entfernungen von den Eingangsdaten, 
bei welchen eine signifikant hohe Amplitude vorliegt, 
und Einrichtungen zur Identifizierung der Frequenz des 

45 Auftretens einer jeden von verschiedenen Entfernungs- 
differenzen zwischen Paaren der signifikanten Entfer- 
nungen, wobei die meisten ublichen Entfernungsdiffe- 
renzen reprasentativ sind fur die Entfernungen bzw. Ab- 
stande zwischen Hauptreflektoren auf dem Ziel und da- 

50 mit charakteristisch fur das Ziel sind. 

Zum besseren Verstandnis wird die Erfindung im fol- 
genden anhand eines bevorzugten Ausfiihrungsbei- 
spiels unter Bezugnahme auf die Zeichnung naher erlau- 
tert; in dieser zeigt: 

55 Fig. 1 ein Blockdiagramm einer Vorrichtung gemaB 
der Erfindung, 

Fig. 2 ein Schaubild von Radarrucksignalen, in wel- 
chem die Entfernung gegenuber dem Ziel (Schiffs)- Win- 
kel aufgetragen ist, 

60 Fig. 3 ein der Fig. 2 entsprechendes Schaubild, wel- 
ches jedoch die gleichen Daten nach einer Korrektur 
der Zielbewegung reprasenuert, 

Fig. 4a und 4b Schaubilder von Signalamplituden 
uber der Entfernung fur dasselbe Ziel, welches mit zwei 

65 geringfugig unterschiedlichen Zielwinkeln gegenuber 
der Linie geneigt ist, welche das Ziel und den Radar 
verbindet. 

Fig. 5 die Riicksignaldaten fur einen besonderen Ziel- 
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winkel dcr in Fig. 3 gezcigtcn Daten, die derart verar- Entfernung Null die Rucksignale von der Bezugsstreu- 

beitet sind. daO sie in binarer Form lediglich jene signifi- einheit, wahrend die sinusformigen Kurven, welche jetzt 

kanten Entfernungen enthalten, bei denen eine signifi- erkennbar sind, andere Hauptstreuzentren reprasentie- 

kant hohe Amplitude vorliegt, ren. 

Fig. 6 ein Histogramm, welches die Frequenz (Zahi 5 GemaB Fig. 1 sind die Rucksignale, welche die Ein- 

der Auftritte) eines jeden von alien mdglichen Entfer- gangsdaten der Fig. 2 und 3 liefern, von einem Radar 2 

nungsdifferenzen bei den binaren Daten fur Zielwinkel hoher Auflosung abgeleitet und die keine Verarbeitung 

zwischen 60° und 90° zeigt, aufweisende Verfolgungsmessung erfolgt durch einen 

Fig. 7a ein Histogramm, welches dem der Fig. 6 ent- Verfolgungsradar i geringer Aufl6sung wie z.B. einen 

spricht, jedoch in bezug auf eine viel groflere Anzahl 10 General Electric AN/AP 6-67, oder vom Schwerpunkt 

signifikanter Entfernungen ausgefuhrt ist, und der Rucksignale hoher Auflosung. Der Zielverfolgungs- 

Fig. 7b ein Histogramm in einem vergroGerten MaQ- radar liefert auch den Schiffswinkel 0. Die Zielbewe- 

stab, welches einem Teil der Daten des Htstogramms gungs-Korrektureinheit 3 empfangt Eingangsdaten 

gemaBFig. 7a entspricht. vom Radar 2 hoher Auflosung, welche den in Fig. 2 

Beim anhand der Zeichnung beschriebenen Beispiel 15 gezeigten entsprechen, und empfangene Schiffswinkel 

ist das ins Auge gefaBtfe Ziel ein Schiff, welches mittels ^Information vom Zielverfolgungsradar fl, und verar- 

einer Radarvorrichtung von einer variablen horizonta- beitet die Information durch ein Aufsuchen eines Streu- 

len Entfernung und von einem variablen horizontalen zentrums hoher Amplitude, welches einen erkennbaren 

Winkel relativ zur Schiffslangsachse verfolgt wird. Die sinusformigen Pfad durch die Abtastung ergibt und 

Entfernung R eines besonderen bzw. einzelnen Streu- 20 durch eine Anpassung der Daten-Entfernungswerte 

zentrums mit einem Abstand a von einer Bezugsstelle derart, daO das Streuzentrum wie oben beschrieben als 

auf dem Schiff und mit einem Winkel x dazu ist gegeben eine Bezugsstelle verwendet wird, urn die korrigierten 

durch: Daten der Fog. 3 abzuleiten, welche in einem Speicher 4 

abgespeichert werden bzw. sind. 

R » Rs + acos(* + <9). 25 Diese korrigierte Information konnte als Schaubild 

von Amplitudenspitzenwerten gegenuber dem Schiffs- 

wobei 0 der Winkel zwischen der Schiffslangsachse und winkel in der Weise aufgetragen werden, wie dies in der 

der Lime zwischen dem Schiff und dem Radar ist, und Rs eingangs genannten parallelen Patentanmeldung der 

die Entfernung der Referenzstelle ist. Anmelderin beschrieben ist, und manuell analysiert wer- 

Da bei den meisten Schiffen die Hauptstreuzentren 30 den. Die sinusformigen durchgehenden Linien gemaD 

auf der Schiffslangsachse oder sehr nahe bei ihr liegen Fiig. 3 konnten visuell mit entsprechenden aufgezeich- 

werden, sei auf den Winkel *in der vorliegenden Erlau- neten Daten verglichen werden, welche in einem Zu- 

terung nicht eingegangen, jedoch kann das Verfahren sammenhang mit voraussichtlichen Zielen stehen. Das 

sich selbstverstandltch auch darauf erstrecken, daB die- bevorzugte Zielerkennungsverfahren fur den Echtzeit- 

ser Winkel berucksichtigt wird. 35 betrieb schiieBt die Verwendung einer digitalen Daten- 

Fig. 2 zeigt unverarbeitete Eingangsdaten von einer verarbeitung jedoch mit ein. wie nun beschrieben wird. 

Abtastung eines einzelnen Schiffes, welches sich in ei- Ein geeigneter Computer zur Ausfuhrung einer solchen 

nem vollstandigen Kreis bewegt hat Die Daten sind Datenverarbeitung konnte ein VAX1 170 sein. 

abgeleitet von einer groBen Anzahl von Streuzentren in Zur Illustration ist die Variation der Signalamplitude 

unterschiedlichen Entfernungen, wobei die Entfernun- 40 mit der Entfernung fur Schiffswinkel von 3° und 2° fur 

gen relativ zu einem angenaherten Wert der Entfernung dasselbe Schiff in Fag. 4a bzw. 4b gezeigt. Daraus ergibt 

Rs normalisiert sind, welcher durch einen urspriingli- sich, daB die Amplitude bei einer besonderen charakte- 

chen, keine Verarbeitung umfassenden Zielverfolgungs- ristischen Entfernung in starkem MaBe mit dem Schiffs- 

radar geringer Auflosung erhalten wurde, oder vom winkel variiert, so daB ein statistisches Verfahren zur 

Schwerpunkt der Rucksignale hoher Auflosung. Ein je- 45 [Correlation der Eingangsdaten erforderlich ist, um 

der Fleck in Fig. 2 reprasentiert ein Rucksignal iiber ntitzliche Informationen zu erhalten, welche charakteri- 

einem vorbestimmten Schwellwert, wobei die GrdBe stisch fur das Schiff sind. 

des Flecks proportional zur Rucksignalamplitude ist. Wie bei einem Radar ublich. liefert eine Abtastung 

Die Bewegung des Schiffs Qber die Periode der Abta- Daten bet jedem einer Anzahl von unterschiedlichen 

stung fuhrt zu Fehlern im Winkel und der Entfernung, 50 Bereichs- bzw. Entfernungstoren, welche mit Ziffern be- 

und, um die Daten verwenden zu konnen, ist es moglich, zeichnet sind. Im vorliegenden Beispiel enthalt jede Ent- 

obwohl nicht wesentlich, entsprechende Korrekturen fernungsabtastung bzw. Bereichsabtastung um 130 Be- 

fiir jede vorliegende GroBe derart vorzunehmen, daB reichstore, so daB eine 360° -Abtastung mit bei jedem 

jede Entfernung relativ zu einem besonderen bzw. ein- Grad vorgenommenen Messungen nahezu 50000 Am- 

zelnen Streuzentrum, d.h. einem ausgewahlten festen 55 plitudenmessungen ergibt Die bei diesem Ausfuhrungs- 

Teil des Schiffs, definiert ist. Fiig. 3 zeigt die Eingangsda- beispiel der Erfindung verwendete Datenverarbeitungs- 

ten der Fig. 2 nach einer Verarbeitung fur eine Zielbe- technik geht von der Erkenntnis aus, daB, obwohl die 

wegung in einer Zielbewegungs-Korrektureinheit. Ver- Amplitude von Hauptstreuelementen betrachtlich mil 

wendet man digitate Verarbeitungstechniken, welche an dem Schiffswinkel variiert, der Abstand zwischen 

sich bereits bekannt sind, so wird ein Streuzentrum ho- 60 Hauptstreueinheiten relativ konsistent bleibt Die Tech- 

her Amplitude, welches einen erkennbaren sinusfdrmi- nik, welche ein SCorrelationsverfahren verwendet wel- 

gen Pfad durch die Abtastung der Fig. 2 ergibt. identify ches sich auf den Abstand zwischen Hauptstreuelemen- 

ziert und als die Bezugsstelle verwendet Fur jeden Win- ten konzentriert, ist fur eine groBe Anzahl von Ein- 

kel 0 des Schiffs wird die Entfernung dieser Bezugs- gangsdaten, z.B. 50000 Amplitudenmessungen ftir jede 

streueinheit, gemessen langs der Ordinate der Fig. 2, 65 Abtastung, ausgelegt 

von den Entfernungen all der anderen Stellen subtra- Die Daten gemaO F5g. 3, welche in einem Speicher 4 

hiert Dies ergibt die in Frig. 3 gezeigten Daten im korri- abgespeichert sind, werden in einem Filter 5 gefiltert, 

gierten Format. In Fng. 3 reprasentiert die Linte fur die um nur die Daten auszuwahlen. welche signifikanten 
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Entfernungen entsprcchen. Hierbei handelt es sich urn 
die Entfernungen von Hauptstreuelementen. Das Filter 
5 wird mittels eines Datenprozessors betrieben, welcher 
die Daten von Fig. 3 abtastet, urn, in binarer Form, fiir 
jeden Schiffswinkel die Positionen relativ zum Abtast- 
beginn der n hochsten Amplituden abzuleiten. Dieses 
Ausgangssignal ist in Fig. 5 dargcstcllt mit /? — 9. Jene 
Amplituden mit einem Rang geringer als diese, d.h. mit 
einem Amplitudenrang. welcher 9 ubersteigt, werden 
verworfen. io 

Eine alternative Auswahlmethode ware, nur jene Am- 
plituden auszuwahlen, welche oberhalb eines vorbe- 
stimmten Schwellwerts liegen. 

Wiederum gemaB Fig. 1 verarbeitet dann cin Entfer- 
nungsdifferenzcompiler 6 die korrelierten Daten zu ei- is 
nem Histogramm, welches die Frequenz des Auftretens 
aller moglicher Entfernungsdifferenzen, d.h. Tortren- 
nungen, zwischen den n Hauptstreuelementen identifi- 
ziert. Dieses Histogramm wird in einem Histograrnm- 
speicher 7 abgespeichert. 20 

Don, wo der Bereich von Schiffswinkeln betrachtlich 
ist, wird eine Korrektur durchgefiihrt, indem jede Tor- 
trennung mit der Sekante des Schiffswinkels & multipli- 
ziert wird. Diese Korrektur wird vom Bereichsdiffe- 
renzcompiler 6 fiir jeden der Schiffswinkel O und fiir 25 
jede Tortrennung durchgefiihrt (von denen allgemein 
1 11 n (n- 1 ) bei jedem Schiffswinkel vorliegen). 

Ein Beispiel ist in Fig. 6 gezeigt, bei welchem die Da- 
ten von vcrschiedenen signifikanten Streuelementen fiir 
alle Schiffswinkel zwischen 60° und 90° korreliert sind 30 
und die Frequenz der Auftritte von Bereichs- bzw. Ent- 
fernungsdifferenzen von 0 bis 42 aufgetragen ist. Aus 
Fig. 6 geht hervor, daB fiir dieses Schiff und fur diesen 
Bereich von Winkeln 19 und 29 sehr haufige bzw, ubli- 
che Bereichs- bzw. Entfernungsdifferenzen sind und 35 
cntsprechend aller Wahrscheinlichkeit nach die Abstan- 
de zwischen zwei Paaren von Hauptstreuelementen auf 
dem Schiff reprasentieren. 

Je schmaler das Band von Schiffswinkeln ist, welche 
bei der Bildung des Histogramms verwendet werden, 40 
desto iiberragender ist aller Wahrscheinlichkeit nach 
der Effekt besonderer bzw. einzelncr Paare von Streu- 
elementen. Fig. 7a zeigt das Entfernungsdifferenz-Hi- 
stogramm fiir die oberen 50 Amplituden, welche iiber 
einen Winkelbereich von 300° bis 60° genommen wur- 45 
den (im Uhrzeigersinn iiber den Bug des Schiffs), wah- 
rend Fig. 7bdasselbe Histogramm zeigt, jedoch fiir Tor- 
irennungen von 35 und dariibcr. Moglicherweise inter- 
essierende Tortrennungen sind in Fig. 7b bei den Tor- 
irennungszahlen 37, 40 und 42 sichtbar. 50 

Der Histogrammspeicher 7 kann in einen permanen- 
ten Bezugsspeicher geschrieben werden fiir eine sich 
anschlieBende Verwendung als eine Zielidentifikations- 
BezugsgroBe im gleichen Radarsystem oder in anderen 
Systemen. Alternativ kann das im Speicher 7 abgespei- 55 
cherte Histogramm durch ein Standardkorrelationsver- 
fahren in einer Zielidentifikationseinheit 8 mil zuvor 
gespeicherteh Bezugsziel-Histogrammen 9 verglichen 
werden, welche mogliche Ziele reprasentieren. Das 
Ausgangssignal 10 von der Zielidentifikationseinheit 5 60 
ist reprasentativ fiir das wahrscheinlichste Ziel, d.h. je- 
nes, desscn Histogramm das beste Ebenbild aufweist. 

Wird das Radarsystem beispielsweise von einem ein 
besondcres bzw. einzelnes Ziel suchenden Flugkorper 
getragen, so kann das Zielhistogramm im Zielhisto- 65 
grammspeicher 9 abgespeichert werden, und der Flug- 
korper kann so gelenkt werden. daB die Obereinslim- 
mung zwischen dem gemessenen Histogramm 7 und 
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dem Zielhistogramm 9 ein Optimum ist. Dies ermdglicht 
die Unterscheidung zwischen Zielen. Da das Histo- 
gramm einen Bereich von Ziclwinkeln reprasentiert, 
kann der Flugkorper ferner derart gelenkt werden, daB 
5 ein vorgewahlter Annaherungswinkel zum Ziel ange- 
nommen wird, indem die Obercinstimmung zwischen 
den Histogrammen maximiert wird, vorausgesetzt. daB 
das Ziel bereits geortet worden ist. 

Die Erfindung ermdglicht die rasche Verarbeitung 
groBer Mengen von Daten, und liefert, durch eine Vor- 
gabe einfacher Kriterien zur Identifikation, ein schnelles 
Zielidentifikationsverfahren. Identifikationskriterien 
gehen auf physikalische Abstande zwischen starken 
Streubereichen zuriick, so daB das Verfahren nicht von 
der Frequenz des Radars abhangig ist; dies ermoglicht 
eine Obertragung iiber Frequenzbander, d.h. von einer 
Fernuberwachung bis zu einer Kurzstrecken-Zielsuch- 
lenkung. 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Erkennung eines Ziels mit folgen- 
den Verfahrensschritten: aufcinanderfolgendes Ab- 
tasten des Ziels mit einem Empfangssteller, um Ein* 
gangsdaten zu erhalten, welche die Riicksignalam- 
plitude bei verschiedenen Bereichen bzw. Entfer- 
nungen innerhalb des Ziels und von verschiedenen 
Ziclwinkeln innerhalb eines Winkelrahmens repra- 
sentieren; Auswahlen jener signifikanten Bereiche 
aus den Eingangsdaten, bei welchen eine signifikant 
hohe Amplitude auftritt, und Identifizieren der Fre- 
quenz des Auftretens einer jeden von verschiede- 
nen Bereichsdifferenzen zwischen Paaren der signi- 
fikanten Bereiche iiber den Rahmen von Winkeln, 
wobei die meisten ublichen Bereichsdifferenzen re- 
prasentativ sind fiir die Abstande zwischen Haupt- 
reflektoren auf dem Ziel und damit charakteristisch 
sind fur das Ziel. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, mit einem dem Aus- 
wahlschritt unmittelbar vorhergehenden Schritt 
der Anpassung der Eingangsdaten fiir eine Korrek- 
tur der Zielbewegung derart, daB die Bereiche rela- 
tiv zu einem ausgewahlten festen Teil des Ziels de- 
finiert sind. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, bei welchem eine 
Verfolgung des Ziels erfolgt, um unverarbeitctc Be- 
reichsdaten fiir den Anpassungsschritt zu erhalten. 

4. Verfahren nach Anspruch 2, bei welchem der 
Anpassungsschritt die Verwendung eines Korrela- 
tionsprozesses umfaBt, um eine Teilmenge der Ein- 
gangsdaten zu identifizieren, welche fiir einen 
Hauptrcflektor auf dem Ziel reprasentativ ist, der 
den festen Teil davon bildet, und bei dem fur jede 
vorliegende GroBe der Eingangsdaten eine Kor- 
rektur des Bereichs bzw. der Entfernung vorge- 
nommen wird. indem von dieserdie Entfernung des 
festen Teils beim relevanten Zielwinkel subtrahiert 
wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 1, bei welchem der 
Schritt der Auswahl der signifikanten Bereiche fiir 
jeden Zielwinkel ein Identifizieren der Bereiche 
bzw. Entfernungen umfaBt. bei welchen die Ampli- 
tude einen vorgegebenen Amplitudenrang oder 
-schwellwert uberschreitet, wobei jene Bereiche 
die signifikanten Bereiche darstellen. 

6. Verfahren nach Anspruch 1, bei welchem der 
Bereich bei einer Vielzahl von numerierten Be- 
reichsloren torgesteuert wird und die Frequenz des 
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Auftretens von jencrder moglichen zahlcnmaBigen 
Differenzen zwischen den Bereichstorzahlen erhal- 
ten wird. 

7. Verfahren nach Anspruch 1, welches ferner den 
Schritt eines Vergleichs der Bereichsdifferenzen 5 
mit zuvor gespeicherten Bczugsdaten umfaBt, wel- 
che Bereichsdifferenzinformaiionen enthalten, die 
fur mogliche Ziele reprasentativ sind, um das wahr- 
scheinlichste Ziel zu identifizieren. 

8. Verfahren nach Anspruch 1. welches ferner den io 
Schritt einer Speicherung der Bereichsdifferenzen 
umfaBt, um eine Zielidentifikations-BezugsgroBe 
zu schafferi. 

9. Zielerkennungsvorrichtung mit einem Empfangs- 
steller fur cin aufcinandcrfolgendes Abtasten des 15 
Ziels. um Eingangsdaten zu erhalten, welche die 
Riicksignalamplitude bei verschiedenen Bereichen 
bzw. Entfernungen und von verschiedenen Zielwin- 
keln reprasentieren, einer Einrichtung zur Auswahl 
jener signifikanten Bereiche aus den Eingangsda- 20 
ten, bei welchen eine signifikant hohe Amplitude 
vorliegt. und Einrichtungen zur Identifizierung der 
Frequenz des Auftretens einer jeden von verschie- 
denen Bereichsdifferenzen zwischen Paaren der si- 
gnifikanten Bereiche. wobei die meisten ublichen 25 
Bereichsdifferenzen reprasentativ sind fur die Ab- 
stande zwischen Hauptreflektoren auf dem Ziel 
und damit charakteristisch sind fur das Ziel. 

1 0. Vorrichtung nach Anspruch 9, mit einer dariiber 
hinaus vorgesehenen Einrichtung zur Anpassung 30 
der Eingangsdaten, um eine Zielbewegung derart 
zu korrigieren, daB die Bereiche relativ zu einem 
ausgewahlten festen Teil des Ziels definiert sind. 

It. Vorrichtung nach Anspruch 9, bei welcher der 
Empfangssteller ein gepulster Radar ist. 35 
12. Verfahren zur Erkennung eines Ziels mit den 
folgenden Verfahrensschritten: aufeinanderfolgen- 
des Abtasten des Ziels mit einem Empfangssteller, 
um Eingangsdaten zu erhalten, welche die Rucksi- 
gnalamplitude bei verschiedenen Bereichen bzw. 40 
Entfernungen innerhalbdes Ziels und von verschie- 
denen Zielwinkeln innerhalb eines Rahmens von 
Winkeln reprasentieren; Anpassen der Eingangs- 
daten, um eine Zielbewegung zu korrigieren, der- 
art. daB die Bereiche relativ zu einem ausgewahlten 45 
festen Teil des Ziels definiert sind; Auswahlen jener 
signifikanten Bereiche aus den angepaBten Ein- 
gangsdaten, bei welchen eine signifikant hohe Am- 
plitude vorliegt, und Identifizieren von Mustern in 
den ausgewahlten Daten, welche charakteristisch 50 
fiir das Ziel sind. 
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